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Точносний аналіз алгоритмів визначення орієнтації, які математично 
відтворюють образ інерціального базису в безплатформених інерціальних 
навігаційних системах, є одним з основних етапів  проектування таких систем 
[1] . Для отримання оцінок похибок алгоритмів застосовують еталонні моделі 
обертання твердого тіла, які встановлюють зв’язок між кватерніоном орієнтації 
і первинною інформацією про обертання твердого тіла на такті обчислень 
],[ 1 nn tt  , що надходить в автономний обчислювач з виходів вимірювачів кутової 








* ,)(  3,2,1i ,     (1) 
де )(ti , 3,2,1i – проекції вектора абсолютної кутової швидкості об’єкта 

 на 
осі зв’язаної системи координат.   
Отримати аналітичні розв’язки системи рівнянь обертання твердого тіла 
можна, якщо належним чином задати аналітичне представлення кватерніона 
орієнтації Tttttt ))(),(,)(),(()( 3210  , яке автоматично забезпечує виконання умови 
нормування кватерніона 1)( t . Проекції вектора кутової швидкості 
обертального руху, які є розв’язками системи динамічних рівнянь Ейлера, 
можна також отримати в аналітичному вигляді з оберненого кінематичного 
рівняння за формулами [2]: 
))()()()()()()()((2)( 322310011 ttttttttt 
  ;
))()()()()()()()((2)( 133120022 ttttttttt 
  ;
))()()()()()()()((2)( 211230033 ttttttttt 
  ,                                (2) 
де dttdt jj )()(   , 3,0j .   
 Ці розв’язки були застосовані для отримання еталонної моделі обертання 
твердого тіла і отримання похибок алгоритмів орієнтації. 
